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を基に，3 種類のロボットハンド，(1) 小型部品のロバストなビンピッキングを目的とした 2 本指1 自由度ロボ
ットハンド RAPiD (Robust and Agile Pick-up Device)，(2) 袋などのハンドリングを目的とした吸着機能を有す
るロボットハンド sGRIPP (Suction Function Integrated Gripper for Power and Precision Grasp)，(3) 様々な
物体，工具などのハンドリングの実現を目的とした劣駆動ロボットハンドuGRIPP (Underactuated Gripper for 
Power and Precision Grasp)，の研究・開発および評価を行った． 
 














パ RAPiD と，提案する設計手法を用いて作製した爪先を用いて把持実験を行い，その有効性を示した． 






基に，1 自由度平行開閉グリッパ RAPiD 2 (Fig. 1) と，提案する設計手法を用い
て作製した爪先を用いて把持実験を行い，その有効性を示した． 
 






















 本研究では，吸着機能を有するロボットハンド sGRIPP 試作機および 
sGRIPP (Fig. 2) を開発した．このロボットハンドは，千葉らによって開発され















ンド用の劣駆動リンクは， 4 節リンクの 1 つの関節を固定し，2 つのリ
ンクをバネとストッパで拘束した構造をベースとしていた．本研究で提案




Fig. 2  sGRIPP 





 提案する劣駆動リンクを搭載した uGRIPP 試作機を製作し，様々な形状の物体を把持することができること
を確かめた．さらに試作機を改良し，指先に RAPiD の爪を搭載することにより小型円形部品のロバストな把持
も可能とするロボットハンド uGRIPP (Fig. 3) を製作し，実験によりその有効性を示した． 
  
 以上のように，本研究では，低コストで製作できるにも関わらず汎用的なエンドエフェクタを実現することに
より，ロボットの適用可能な分野を広げることを目指し，低自由度汎用ロボットハンド RAPiD，sGRIPP およ
び uGRIPP を開発し評価した．しかしながら，汎用的なロボットハンドを開発するだけでは，ロボットが各種
ハンドリング作業を自動的に行うことはできない．現在の産業用ロボットにおいては，マニピュレータおよびロ
ボットハンドの動作を，対象物・作業に合わせて手動で設定しており，対象物・作業が変更された場合は設定し
直す必要がある．今後は，開発したロボットハンドおよび双腕ロボットによる把持計画や動作計画に取り組む予
定である． 
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